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РЕГУЛЯТОР NARMA-L2 В ВИДЕ НЕЙРОННОЙ СЕТИ 
MATLAB 
ст. гр. РЭА-11дм Варченко Д.Р., 
 к.т.н., доц. Самойлова Ж.Г. 
ВНУ им. В. Даля 
(г. Северодонецк) 
Цель работы – использовать модель нелинейной  авторегрессии со 
скользящим средним(NARMA-L2 – Nonlinear Autoregressive Moving 
Average) нейросетевым регулятором в качестве модели управляемого 
процесса. 
Управляемым объектом является магнит, который движется только в 
вертикальном направлении в электромагнитном поле, как это схематиче-
ски показано на рис. 1. 
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Рис. 1. Схема магнита, который движется только в вертикальном 
направлении в электромагнитном поле 
Уравнение движения этой системы имеет вид: 
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На рис. 2 показана структура соответствующего регулятора в виде 
нейронной сети.  
Рис. 2. Структура регулятора в виде нейронной сети. 
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Графики задающего сигнала и выхода системы приведены на рис. 3. 
Рис. 3. Графики задающего сигнала и выхода 
Вывод: проанализировав полученные данные мы видим, что реакция 
системы  на ступенчатые воздействия со случайной амплитудой вполне 
удовлетворительна, имеет колебательный характер с достаточно быстрым 
затуханием. Таким образом, регулятор NARMA-L2, реализованный в ви-
де нейронной сети, можно использовать для управления магнитной по-
душкой. 
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